
 102

第7章  結論與未來展望 

7.1 結論 

 規劃函式庫方面，由 MCX314 所提供的命令和狀態暫存器，將所提供的運動方式(定

量驅動、連續驅動、直線補間、圓弧補間、位元補間、原點返回運動)，規劃加減速命

令(等速、T-Curve 加減速、S-Curve 加減速)整合成各個完整的運動函式後，經由實驗測

試大都得到了良好的驗證。將運動函式和其他關於初始化、各軸狀態顯示、各軸驅動訊

號管理等函式一同編譯成一個完整的動態函式庫，可直接引入視窗程式來使用。 

 關於人機介面的規劃，則成功地將 MCX314 的基本功能整合並視窗化。簡易明瞭而

有效率地操作顯示介面，讓使用者經由此人機介面可直接對 MCX314 下達各種運動命

令，以不同方式實現加減速之單軸驅動或多軸同動、直線補間、圓弧補間。 

 人機介面配合三軸馬達平台的實驗與測試結果，MCX314 皆能理想的輸出驅動脈波

至馬達驅動器，適當調整伺服迴路的各個增益值，將可以得到不錯的響應，達到良好的

控制目標和理想的運動規劃。 

 

7.2 未來展望 

關於未來發展的空間，可從既有的 PC-Based 控制器，發展成嵌入式系統控制平台，

仍以 MCX314 為核心，自行開發多軸伺服步進馬達的運動控制卡，重新以 eVC(Embedded 

Visual C++)編譯之前既有之函式庫，並將其 DLL 檔引入視窗程式，並以 eVC 設計規劃

人機介面，之後可與既有之 PC-Based 控制器比較，探討不同系統架構下 MCX314 的功

能性與應用性。在嵌入式系統的架構下，可選擇作業系統為 WinCE，WinCE 針對嵌入

式系統，提供了即時性、多樣 CPU 的選擇性、和網路的安全性等優點，為現今嵌入式

系統之作業平台的主流，而人機介面設計則以 Embedded Visual C++程式來開發。 
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